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This paper is concerned with instructions to control robot manipulator which 
needs many programming knowledges and experiences. It is difficu1t to opearate 
a manipulator for general people . We need an intelligent human interface to 
realize easy mannipulatoin， which is one of the important technologies to realize 
Home Robot familiar to us. 
In this study ， we propose a new type of manipulator interface software which 
includes AI planner. We use STRIPS algorithm which generates arm movement 
plan automatically. This interface also realize natural language processing using 
DCG translator. A small world is imagined in which there exist a few仕uitsand 
dishes. This world is expressed as Knowledge Base by frame knowledge 
representation. In this small world， the user can give commands or sentences to 
manipulate objects. The user is able to see the small world condition and 
manipulator movement by computer graphics. This interface is written in Prolog 














































































































(構文)verb + noun + prep + noun + end mark 
(例)put a on b. 
パターン2:ある物をつかむような対象物とアームに関する命令
(構文 verb+ noun + end mark 
(例)pickup a. 
パターン3:アームを上昇させるようなアームの動作のみの命令
(構文 noun+ verb + ad + end mark 
114 
































































































































































( 13) Arity co叩.編 rARITY Prolog Reference ManualJ ， (株)LIFEBOA T( 1988) 
(14) 島田貢明知識ベースを利用したプログラミング教育の試みJ，平成4年度電気関係学会
北陸支部連合大会講演論文集，p.229(1992.1O) 
(15) 島田貢明プログラミング入門学習における例題知識の知識ベース化に関する研究J，仁
愛女子短期大学紀要第25号， pp15・19(1994)
(16)溝口文雄・大和田勇人・長谷部正信把握物体を考慮したロボット動作計画システムの
設計J，1994年度人工知能学会全国大会，pp321・324(1994.6)
(17) 大橋和昭ロボットマニピュレータによるブロック組積の位置決め制御J，福井大学工学
部機械工学科卒業論文(1993)
(18)福田敏男・新井史人マン・ロボット協調作業型マニヒ。ユレータの基礎的研究J，JSME， 
C編58巻551骨(1992.7)
